PENGATURAN POSISI MOTOR SERVO PADA MINIATUR ROTARY PARKING by Puspawardhana, Novandra et al.
   
 
PENGESAHAN 
PUBLIKASI HASIL PENELITIAN SKRIPSI 
JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 
FAKULTAS TEKNIK UNIVERSITAS BRAWIJAYA 
 
 
NAMA : NOVANDRA PUSPAWARDHANA 
NIM : 0710633012- 63 
PROGRAM STUDI : TEKNIK SISTEM KONTROL 
JUDUL SKRIPSI      : PENGATURAN POSISI MOTOR SERVO PADA MINIATUR 
ROTARY PARKING 
 
TELAH DI-REVIEW DAN DISETUJUI ISINYA OLEH: 
 
 
  
KEMENTRIAN PENDIDIKAN DAN KEBUDAYAAN 
UNIVERSITAS BRAWIJAYA 
FAKULTAS TEKNIK 
JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 
Jalan MT Haryono 167 Telp & Fax. 0341 554166 Malang 65145 
KODE 
PJ-01 
Pembimbing I 
 
 
 
 
Fitriana Suhartati, S.T., M.T. 
NIP. 19741017 199802 2 001 
Pembimbing II 
 
 
 
 
Tri Nurwati, S.T., M.T. 
 NIP. 197906152 200812 2 003 
  PENGATURAN POSISI MOTOR SERVO  
PADA MINIATUR ROTARY PARKING 
 
 
 
Publikasi Jurnal Skripsi 
 
 
 
 
 
 
 
Disusun Oleh : 
NOVANDRA PUSPAWARDHANA 
NIM :0710633012 - 63 
 
 
 
KEMENTERIAN PENDIDIKAN DAN KEBUDAYAAN 
UNIVERSITAS BRAWIJAYA 
FAKULTAS TEKNIK 
MALANG 
2014
 1 
 
Abstract - Nowadays, the increase number of car are 
not comparable with parking lot. One of solution for this 
problem is using rotary parking system, it is automatic 
parking system with limited area but can accomodate 
accomodate more car than conventional parking 
system.Control method that used in this rotary parking are 
On-Off control methods. Some advantages from this 
method are simple in design and installation. This research 
use Arduino Uno, linear potentiometre, servo motor and 
USB communications. The result from  test using On-Off 
control methods is average error value from 00 angle are 
0,348%, average error value from 600 angle are 3,33%, 
average error value from 1200 angle are 3,375%, average 
error value from 1800 angle are 3,889%. 
Keywords : Rotary Parking, Arduino Uno, On-Off, 
Servo Motor. 
Saat ini, peningkatan jumlah mobil tidak 
berbanding lurus dengan bertambahnya jumlah lahan 
parkir. Salah satu solusi mengatasi permasalahan 
tersebut menggunakan sistem rotary parking, yaitu sistem 
parkir otomatis menggunakan lahan yang terbatas untuk 
menampung mobil dengan jumlah lebih banyak daripada 
sistem parkir konvensional. Metode kontrol yang 
digunakan pada sistem rotary parking ini adalah 
kontroller On-Off. Salah satu keuntungan metode ini 
adalah sederhana dalam perancangan dan instalasi. 
Dalam perancangannya digunakan Arduino Uno, 
potensiometer linier, motor servo dan komunikasi USB. 
Dari hasil pengujian terhadap aplikasi kontroler On-Off 
menunjukkan bahwa error rata-rata pada sudut 00 
sebesar 0,348%, pada sudut 600 sebesar 3,333%, pada 
sudut 1200 sebesar 3,375% dan pada sudut 1800 sebesar 
3,889% 
Kata kunci: Rotary Parking, Arduino Uno, On-Off, 
Motor Servo. 
I. PENDAHULUAN 
eiring dengan perkembangan zaman, 
perkembangan alat transportasi pribadi semakin 
berkembang pesat. Alat  transportasi  yang  cukup  
berkembang  salah satunya  adalah  mobil. Karena  
bentuk  dan  modelnya yang  beraneka  ragam,  serta  
harga  yang  semakin terjangkau  sehingga  membuat  
alat  transportasi  ini semakin  banyak  digunakan.  
Akan  tetapi  saat  ini pertambahan  jumlah  pengguna  
mobil  tidak  disertai dengan  pertambahan  luas  lahan  
parkir  yang  tersedia terutama  pada  daerah  kota  
besar,  sehingga  sering menimbulkan masalah bagi 
pengguna mobil. 
 
Salah satu solusi untuk mengatasi permasalahan di 
atas adalah pembuatan sistem rotary parking, yaitu 
sistem parkir otomatis dengan menggunakan lahan 
yang relatif kecil namun dapat menampung mobil 
dengan jumlah yang lebih banyak. Sistem ini terbukti 
mampu mengatasi keterbatasan jumlah lahan parkir 
yang relatif sempit. Prinsip kerja dari sistem ini adalah 
mobil diparkir ke dalam garasi lewat sebuah gerbang 
dan digerakkan ke atas sementara garasi yang kosong 
diarahkan ke gerbang agar pengguna parkir yang lain 
dapat menggunakan garasi yang kosong dengan cepat. 
Sedangkan untuk pengambilan mobil yang telah di 
parkir, telah disediakan push-button untuk masing-
masing garasi, hal ini memudahkan pengguna karena 
pengguna dapat menekan tombol tersebut sesuai 
dengan nomor garasi parkir mobilnya. 
Rumusan masalah dari skripsi ini adalah 
bagaimana merancang pembagian sudut pada sistem 
rotary parking menggunakan Arduino Uno sebagai 
kontroler On-Off. Serta dengan batasan masalah 
menggunakan Arduino Uno dengan kontroler On-Off, 
Pembahasan mekanik, model matematis, serta 
rangkaian elektronika tidak dibahas secara mendalam, 
pembahasan ditekankan pada penggunaan kontrol On-
Off pada sistem.  
Tujuan penelitian ini adalah merancang model 
sistem rotary parking menggunakan motor servo 
sebagai penggerak dengan kontroler On-Off. 
Diharapkan pada perancangan alat ini, dapat 
dimanfaatkan sebagai acuan agar dapat dikembangkan 
lebih lanjut. 
 
II. PERANCANGAN SISTEM 
Meliputi diagram balok sistem, cara kerja sistem, 
flowchart atau diagram alir kerja sistem, gambar 
rancangan alat, dan perangkat lunak pada Arduino 
Uno. Perancangan sistem pengisian rotary parking 
dirancang dengan spesifikasi sebagai berikut : 
o Model sistem rotary parking yang dibuat terdiri 
atas 4 buah garasi yang dapat menampung 4 buah 
mobil. 
o Pergerakan model rotary parking menggunakan 
motor servo dan menggunakan pipa aluminium 
sebagai poros penghubung antara model rotary 
parking dan motor servo. 
o Potensiometer yang digunakan adalah 
potensiometer linier 10 KΩ yang dipasang sejajar 
dengan motor servo. 
o Ukuran dari model rotary parking dapat dilihat 
pada gambar 1 dengan satuan ukuran centi meter. 
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Gambar 1 Skema Rotary Parking Tampak Depan 
 
Perancangan diagram blok sistem dan diagram alir 
seperti yang ditunjukkan dalam gambar 2 dan 3. 
 
  
Gambar 2 Diagram Blok Sistem Rotary Parking 
 
 
Gambar 3 Diagram Alir Sistem Rotary Parking 
 
A. Prinsip Kerja 
Cara kerja alat adalah sebagai berikut :  
o Menggunakan catu daya sebesar 5 volt. 
o Potensiometer sebagai sensor posisi motor servo. 
Potensiometer terpasang sejajar dengan motor 
servo akan memberikan keluaran berupa level 
tegangan yang berubah-ubah sesuai dengan posisi 
motor servo saat itu. 
o Masukan sistem berasal dari limit switch dan push 
button. Limit switch dipasang di setiap garasi, 
berfungsi sebagai sensor pendeteksi ada tidaknya 
mobil pada suatu garasi, sehingga sebagai 
penentu setpoint pada saat proses memposisikan 
garasi kosong ke bawah. Push button berfungsi 
sebagai penentu setpoint pada proses 
pengambilan mobil. Seorang pengguna harus 
menekan push button yang bernomor sama 
dengan garasi tempat parkir mobilnya, sehingga 
garasi yang bernomor sesuai akan diposisikan di 
dasar. 
o Ketika limit switch atau push button aktif maka 
Arduino akan memproses limit switch mana atau 
push button yang aktif, kemudian menentukan 
setpoint dari sistem. Arduino akan 
membandingkan setpoint tersebut dengan 
besarnya tegangan yg diperoleh dari 
potensiometer linier, kemudian diproses dan 
diolah untuk menghasilkan data yang diinginkan. 
Selanjutnya Arduino akan memerintahkan motor 
servo untuk menggerakkan motor ke kanan atau 
ke kiri dengan sudut yang sesuai dengan kondisi 
dan masukan dari limit switch ataupun push 
button dan potensiometer. 
o Proses tersebut berjalan terus sampai didapat 
posisi sudut putar motor servo yang diinginkan. 
 
B. Motor Servo 
Motor servo yang digunakan adalah Towerpro 
MG995 yang memiliki masukan tegangan 5V dan 
memiliki putaran maksimal 180
0
. Motor servo ini 
memiliki 3 masukan, yaitu power, ground dan control 
seperti ditunjukkan pada Gambar 4. 
 
 
Gambar 4 Motor Servo Towerpro MG995 
 
C. Sensor Potensiometer Linier 
Potensiometer linier digunakan sebagai pengukur  
sudut atau posisi dari garasi sistem rotary parking, 
dengan meletakkan poros motor pada poros 
potensiometer, maka setiap pergeseran sudut dari 
rotary parking akan ikut mempengaruhi perubahan 
resistansi pada kaki potensiometer linier. 
Potensiometer yang digunakan adalah potensiometer 
linier 10 KΩ. 
 
D. Perancangan Arduino Uno 
Untuk mengendalikan motor servo digunakan 
rangkaian Arduino Uno sebagai pengolah dan 
memberikan data agar motor servo bergerak. 
Konfigurasi kaki I/O dari Arduino Uno ditunjukkan 
dalam Gambar 5. 
 
Gambar 5 Desain Sistem Arduino Uno 
 
E. Perancangan Kontroller On-Off 
Pada sistem kontrol On-Off, elemen  pembangkit 
hanya memiliki dua posisi tertentu yaitu On dan Off. 
Kontroler On-Off memiliki karakteristik sinyal 
keluaran dari kontroler u(t) tetap pada salah satu nilai 
 3 
 
maksimum atau minimum tergantung pada sinyal 
pembangkit kesalahan positif atau negatif. 
Diagram blok kontroler On-Off yang memiliki 
masukan e(t) dan keluaran u(t), ditunjukkan pada 
Gambar 6. 
 
 
Gambar 6 Diagram Blok Kontroller On-Off. 
 
 
Gambar 7 Persamaan kontrol On-Off. 
 
Persamaan pada Gambar 7 memiliki nilai U1 dan 
U2 yang konstan. Nilai minimum U2 dapat sebesar nol 
atau –U1. Pada sistem kontrol tertutup, sinyal e(t) 
merupakan sinyal error sebesar selisih antara sinyal 
input dengan sinyal umpan balik. 
 
F. Perancangan Pergerakan Rotary Parking 
Pergerakan model sistem rotary parking 
ditentukan dari posisi garasi 1, 2, 3 dan 4 menuju posisi 
dasar pada model rotary parking. Penentuan setpoint 
atau besarnya sudut yang harus ditempuh berdasarkan 
pengukuran manual terhadap titik-titik tujuan. 
Pengukuran yang diambil berupa besar sudut putar 
motor servo sebagai posisi garasi yang akan dituju. 
Ketika ingin mengarahkan garasi 1 ke bagian 
dasar maka setpoint sistem 0° atau dalam nilai ADC 
102, jika ingin mengarahkan garasi 2 ke bagian dasar 
maka set point sistem 60° atau dalam nilai ADC 204, 
jika ingin mengarahkan garasi 3 ke bagian dasar maka 
setpoint sistem 120° atau dalam nilai ADC 306, jika 
ingin mengarahkan garasi 4 ke bagian dasar maka set 
point sistem 180° atau dalam nilai ADC 408. 
Contoh pergerakan model rotary parking akan 
ditunjukkan dalam Gambar 8. 
 
 
 
 
Gambar 8 Pergerakan Ketika Push Button 2 Ditekan 
Saat Garasi 1 Berada di Posisi Awal 
 
 
 
III. PENGUJIAN DAN ANALISA 
A. Pengujian Potensiometer Linier  
 
Gambar 9 Pengujian Sensor Potensiometer 
 
Tabel 1 Data Pengukuran Rangkaian Sensor Potensiometer 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Secara teori, tegangan keluaran dari potensiometer 
ditulis dalam persamaan : 
 
 
 
Data hasil pengujian potensiometer ditunjukkan 
pada Tabel 2. Resistansi pada potensio melambangkan 
posisi garasi. Dengan 1KΩ mempunyai selisih posisi 
60°. 
 
 
Gambar 10 Realisasi Potensiometer Pada Rotary Parking 
 
Data dalam Tabel 1 dapat digambarkan menjadi 
bentuk grafik seperti dalam gambar 11 
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Gambar 11 Grafik Antara Tegangan Perhitungan dan 
Pengukuran 
 
B. Pengujian Motor Servo 
Pengujian motor servo dilakukan dengan dengan 
memberikan nilai PWM untuk gerak servo dari 0 
derajat sampai 180 derajat, kemudian diukur sudut 
yang dihasilkan seperti terlihat pada Tabel 2. 
 
Tabel 2 Data Pengujian Motor Servo 
Sudut 
Duty Cycle 
(%) 
PWM 
0 2,72 6,936 
10 3,24 8,262 
20 3,76 9,588 
30 4,28 10,914 
40 4,79 12,2145 
50 5,29 13,4895 
60 5,83 14,8665 
70 6,32 16,116 
80 6,83 17,4165 
90 7,35 18,7425 
100 7,86 20,043 
110 8,36 21,318 
120 8,89 22,6695 
130 9,4 23,97 
140 9,92 25,296 
150 10,4 26,52 
160 10,94 27,897 
170 11,46 29,223 
180 12 30,6 
 
Gambar 12 Grafik Hubungan PWM terhadap Sudut 
Motor Servo 
 
C. Pengujian Limit Switch 
Pengujian limit switch dengan konfigurasi 
Normally Open bertujuan untuk mengetahui fungsi 
kerja dari limit switch. Pengujian menggunakan 
osiloskop digital untuk melihat sinyal yang dihasilkan 
oleh limit switch ketika posisi open dan close. 
 
 
Gambar 13 Grafik Pengukuran Tegangan pada Limit 
Switch 
 
D. Pengujian Keseluruhan Sistem 
o Pengujian Posisi Parkir 
Pengujian dilakukan dengan cara menjalankan 
rotary parking dengan memberi beban kepada limit 
switch sehingga memberikan nilai untuk set point 
tiap tempat parkir. 
 
Tabel 4 Data Pengujian Posisi Rotary Parking Keadaan Parkir 
Dengan Beban 200 Gram 
No Parkir Garasi 
Bawah 1 2 3 4 
0 
1 
0 
0 
0 
1 
1 
1 
1 
0 
0 
0 
1 
1 
1 
0 
0 
0 
1 
0 
0 
1 
1 
0 
0 
1 
1 
0 
1 
0 
1 
1 
0 
0 
0 
1 
0 
0 
1 
1 
0 
1 
0 
1 
0 
1 
1 
1 
0 
0 
0 
0 
1 
0 
0 
0 
1 
0 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
2 
1 
1 
1 
3 
4 
2 
2 
1 
1 
1 
3 
2 
1 
1 
 
Tabel 5 Data Pengujian Posisi Rotary Parking Keadaan 
Parkir Dengan Beban 400 Gram 
No Parkir Garasi 
Bawah 1 2 3 4 
0 
1 
0 
0 
0 
1 
1 
1 
1 
0 
0 
0 
1 
1 
1 
0 
0 
0 
1 
0 
0 
1 
1 
0 
0 
1 
1 
0 
1 
0 
1 
1 
0 
0 
0 
1 
0 
0 
1 
1 
0 
1 
0 
1 
0 
1 
1 
1 
0 
0 
0 
0 
1 
0 
0 
0 
1 
0 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
2 
1 
1 
1 
3 
4 
2 
2 
1 
1 
1 
1 
2 
1 
1 
 
0
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M
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o Pengujian Posisi Ambil Parkir 
Pengujian dilakukan dengan cara menekan push 
button untuk memanggil garasi yang diinginkan. 
 
Tabel 5 Data Pengujian Posisi garasi pada Rotary Parking 
Keadaan Ambil Parkir Beban 200 Gram 
Push Button Posisi Garasi 
1 2 3 4 
1 
0 
0 
0 
0 
1 
0 
0 
0 
0 
1 
0 
0 
0 
0 
1 
1 
2 
3 
4 
 
Tabel 5 Data Pengujian Posisi garasi pada Rotary Parking 
Keadaan Ambil Parkir Beban 400 Gram 
Push Button Posisi Garasi 
1 2 3 4 
1 
0 
0 
0 
0 
1 
0 
0 
0 
0 
1 
0 
0 
0 
0 
1 
1 
2 
3 
4 
 
o Pengujian Error Sistem 
Pengujian dilakukan dengan membandingkan 
sudut setpoint motor servo yang dikontrol 
dengan Arduino Uno dengan sudut baca pada 
ADC potensiometer untuk mencari nilai error 
sistem. Secara teori, error dapat dihitung 
dengan rumus : 
 
      |
                            
        
|         
 
Besar error pada pengaturan motor servo 
rotary parking ditunjukkan pada Tabel 6, tabel 
7, tabel 8 dan tabel 9. 
 
Tabel 6 Data Perebandingan antara Setpoint Motor Servo 
dan Sudut Baca Potensiometer Pada Setpoint 00 Dengan 
Beban 200 Gram 
Perobaan Setpoint 
( derajat ) 
Sudut 
Potensiometer 
( derajat ) 
Error 
( persen ) 
1 
2 
3 
4 
00 
00 
00 
00 
00 
20 
20 
10 
0% 
0,556% 
0,556% 
0,278% 
 
Pada setpoint 0
0
 diartikan sama dengan 
setpoint 360
0
 agar dapat masuk ke dalam 
perhitungan error. 
Maka didapatkan rata-rata error pada 
sudut 0
0
 : 0,348 % 
 
Tabel 7 Data Perbandingan antara Setpoint Motor Servo 
dan Sudut Baca Potensiometer Pada Setpoint 600 Dengan 
Beban 200 Gram 
Perobaan Setpoint 
( derajat ) 
Sudut 
Potensiometer 
( derajat ) 
Error 
( persen ) 
1 
2 
3 
4 
600 
600 
600 
600 
580 
580 
570 
590 
3,333% 
3,333% 
5% 
1,667% 
Maka didapatkan rata-rata error pada 
sudut 60
0
 : 3,33 % 
 
Tabel 8 Data Perbandingan antara Setpoint Motor Servo 
dan Sudut Baca Potensiometer Pada Setpoint 1200 
Dengan Beban 200 Gram 
Perobaan Setpoint 
( derajat ) 
Sudut 
Potensiometer 
( derajat ) 
Error 
( persen ) 
1 
2 
3 
4 
1200 
1200 
1200 
1200 
1150 
1150 
1160 
1160 
4,167% 
4,167% 
3,333% 
3,333% 
Maka didapatkan rata-rata error pada 
sudut 120
0
 : 3,75 % 
 
Tabel 9 Data Perebandingan antara Setpoint Motor Servo 
dan Sudut Baca Potensiometer Pada Setpoint 1800  Parkir 
Beban 200 Gram 
Perobaan Setpoint 
( derajat ) 
Sudut 
Potensiometer 
( derajat ) 
Error 
( persen ) 
1 
2 
3 
4 
1800 
1800 
1800 
1800 
1710 
1740 
1720 
1750 
5% 
3,333% 
4,444% 
2,778% 
 
Maka didapatkan rata-rata error pada sudut 
3,889%. 
 
Tabel 10 Data Perebandingan antara Setpoint Motor 
Servo dan Sudut Baca Potensiometer Pada Setpoint 00 
Dengan Beban 400 Gram 
Perobaan Setpoint 
( derajat ) 
Sudut 
Potensiometer 
( derajat ) 
Error 
( persen ) 
1 
2 
3 
4 
00 
00 
00 
00 
30 
20 
10 
30 
0,833% 
0,556% 
0,278% 
0,833% 
 
Pada setpoint 0
0
 diartikan sama dengan 
setpoint 360
0
 agar dapat masuk ke dalam 
perhitungan error. 
Maka didapatkan rata-rata error pada 
sudut 0
0
 : 0,652 % 
 
Tabel 11 Data Perbandingan antara Setpoint Motor Servo 
dan Sudut Baca Potensiometer Pada Setpoint 600 Dengan 
Beban 400 Gram 
Percobaan Setpoint 
( derajat ) 
Sudut 
Potensiometer 
( derajat ) 
Error 
( persen ) 
1 
2 
3 
4 
600 
600 
600 
600 
550 
550 
580 
560 
8,333% 
8,333% 
3,333% 
6,667% 
Maka didapatkan rata-rata error pada 
sudut 60
0
 : 6,65 % 
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Tabel 12 Data Perbandingan antara Setpoint Motor Servo 
dan Sudut Baca Potensiometer Pada Setpoint 1200 
Dengan Beban 400 Gram 
Percobaan Setpoint 
( derajat ) 
Sudut 
Potensiometer 
( derajat ) 
Error 
( persen ) 
1 
2 
3 
4 
1200 
1200 
1200 
1200 
1130 
1100 
1130 
1050 
5,883% 
8,333% 
5,883% 
12,5% 
Maka didapatkan rata-rata error pada 
sudut 120
0
 : 8,15 % 
 
Tabel 13 Data Perebandingan antara Setpoint Motor 
Servo dan Sudut Baca Potensiometer Pada Setpoint 1800 
Dengan Beban 400 Gram 
Percobaan Setpoint 
( derajat ) 
Sudut 
Potensiometer 
( derajat ) 
Error 
( persen ) 
1 
2 
3 
4 
1800 
1800 
1800 
1800 
1650 
1630 
1670 
1670 
8,333% 
9,444% 
7,222% 
7,222% 
Maka didapatkan rata-rata error pada sudut 
: 8,055%. 
 
 
IV. KESIMPULAN DAN  SARAN 
A. Kesimpulan 
Kesimpulan yang dapat diambil dalam pembuatan 
penilitian ini adalah  sebagai berikut : 
1. Penggunaan Arduino Uno sebagai kontroller On-
Off dapat digunakan sebagai pengatur sudut 
putaran motor servo dan garasi dalam sistem 
rotary parking dengan pembagian posisi pada 
sudut 0
0
, 60
0
, 120
0
, 180
0 
dengan beban 200 gram 
dan 400 gram 
2. Hasil pengujian terhadap aplikasi kontroller On-
off ini menunjukkan bahwa nilai error rata-rata 
pada percobaan dengan beban 200 gram pada 
sudut 0
0
 sebesar 0,348%, pada sudut 60
0
 sebesar 
3,33%, pada sudut 120
0
 sebesar 3,75% dan pada 
sudut 180
0
 sebesar 3,889%. Pada percobaan 
menggunakan beban 400 gram error rata-rata 
pada sudut 0
0
 sebesar 0,635%, pada sudut 60
0
 
sebesar 6,665%, pada sudut 120
0
 sebesar 8,15% 
dan pada sudut 180
0
 sebesar 8,055
0. 
Hasil 
pengujian ini menunjukkan bahwa kontroler On-
Off menghasilkan respon sesuai yang 
direncanakan dan dapat diaplikasikan pada rotary 
parking untuk mencapai posisi yang dituju. 
 
B. Saran 
Alat ini masih bisa dirancang ulang dan 
dikembangkan kembali, meliputi : 
1. Memperbanyak jumlah tempat parkir dengan 
penggunaan motor servo continues 360 derajat 
dan pembagian sudut putar yang lebih kecil. 
2. Merancang pengaturan perlambatan pergerakan 
sudut motor servo saat akan mencapai sudut yang 
dituju. 
3. Memperbaiki desain mekanik untuk mengurangi 
besar error. 
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